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Cinematica — Ruota fissa su telaio

Il modello rappresenta il telaio di robot

mobile con una generica ruota non a, 0 costanti
sterzante, ma attuata, collocata in T
posizione assegnata e orientata di un d = (dca ds, 0) costante

angolo assegnato.

La cinematica descrive i vincoli tra la
velocita della ruota e la velocita angolare
del telaio intorno al suo asse di rotazione
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Vincoli cinematici

Ipotesi Vincoli:

”w ” _ 0 la velocita tanger_uiale del punto di (_:on_tatto della ruota,
e dovuto alla rotazione del robot mobile intorno al suo
”‘*’r =¥ centro deve uguagliare la velocita di avanzamento della

lvll = r¢ ruota per evitare strisciamenti

Nel riferimento della ruota avremo
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Centro di istantanea rotazione

se esiste un centro di istantanea rotazione, il
moto senza strisciamento delle ruote e possibile
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Centro di istantanea rotazione

se non esiste un centro di istantanea rotazione, il moto
senza strisciamento delle ruote non e possibile
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Rover a ruote differenziali

Ruota sinistra (non sterzante, attuata)

Appoggio passivo
a minimo attrito
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Ruota destra (non sterzante, attuata)
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Rover a ruote differenziali
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Cinematica di rover a ruote differenziali
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Cinematica di robot a ruote differenziali

centro di
rotazione istantanea
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Rover a ruote differenziali

centro di rotazione istantanea
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Rover a ruote differenziali
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Rover a ruote differenziali
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Rover a ruote differenziali

ROBOTICA — O1CFIDV 02CFICY

AA 2006707 Basilio Bona — DAUIN — Politecnico di Torino 003713



Rover a ruote differenziali
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Cinematica inversa

k=N
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Quali comandi al rover?
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Path Planner
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Path Planner
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